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ABSTRACT 
Pneumatic actuators have a number of advantages over electric motors, 
including strength-to-weight ratio, tunable compliance at the mechanism level, 
robustness, as well as the low price. The Intelligent Pneumatic Actuators (IPA) is a 
new generation of actuators for research and development (R&D). This research 
proposes a force model of IPA based on system identification technique.  A 
proportional derivative adaptive neuro fuzzy controller (PI-ANFIS) is presented to 
validate the new model with real time results. The position IPA is controlled by P-
ANFIS controller in MATLAB simulation environment and applied on the real IPA 
plant. Thereafter the stiffness characteristic of IPA is tested in simulation 
environment by using two different control techniques based on the proposed 
position and force control. Finally, a comparison is made between the obtained 
results and showed that, the objectives were achieved successfully.    
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ABSTRAK 
Sistem pengerak pneumatik mempunyai beberapa kelebihan berbanding 
dengan motor elektrik, antaranya nisbah kekuatan-berat yang lebih tinggi, 
kekenyalan boleh ubah, tahan lasak dan kos rendah. ‘Intelligent Pneumatic Actuator’ 
(IPA) merupakan satu penggerak generasi baru yang digunakan dalam bidang 
penyelidikan. Dalam kajian ini, satu model penyelakuan bagi penghasilan daya oleh 
IPA telah dibina dengan teknik SI (system identification) dan satu pengawal 
'Proportional Derivative Adaptive Neuro Fuzzy' (PI-ANFIS) telah direka untuk 
membandingkan model ini dengan sistem sebenar. Satu lagi pengawal P-ANFIS juga 
telah direka bagi kawalan pergerakan IPA dengan menggunakan perisian simulasi 
MATLAB dan digunakan pada sistem sebenar. Model-model penyelakuan bagi 
pergerakan (kedudukan) dan daya ini kemudianya digunakan untuk mengkaji sifat 
kekenyalan IPA dengan menggunakan perisian MATLAB. Data-data yang telah 
diperolehi menunjukkan bahawa objektif kajian ini telah dicapai dengan jayanya. 
 
 
 
  
